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(57) SAMMANDRAG: u pp finningen avser en handledsenhet till en" industrirobot, 

innefattande ett handledshus (12), avsett att losbart fixeras 
p& on yttre Hnde av en robotarm (24). Handledshuset (12), son 
har ett gaff elf ormat parti (14, 16) och som foretradesvis ar 
utformat i ett stycke, uppbar ett svSngbart lagrat tilthus 
(30), som i sin tur uppbSr en roterbart lagrad vridskiva (34) 
pa vilken kan monteras ett yttre arbetsredskap. I handleds- 
huset (12) ar roterbart lagrade f6rsta och andra parallella, 
sekundHra drivaxlar (36, 56) p& vars ing&ngsHndar (40, 60) ar 
monterede cylindriska kugghjul (42, 62) f6r ingrepp med ett 
respektive cylindriskt kuggdrev (44, 64) pa en respektive 
prima r drivaxel (46, 66) i robotarmen (24). De cylindriska 
kugghjulens (42, 62) centrumaxlar (D, E) ligger pa samma sida 
om ett axiellt mittplan (F) genom de cylindriska kuggdreven 
(44, 64), varjSmte handledshuset (12) ar radiellt stallbart 
fixerbart p& Snden av robotarmen (24). 
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Fdreliggande uppfinning avser en handledsenhet till en 
industrirobot, innefattande ett handledshus, vilket ar 
avsett att ldsbart fixeras pa en yttre ande av en robotarm 
och i vilket ar svangbart lagrat ett tilthus, som i sin tur 
uppbar en roterbart lagrad vridskiva pa vilken kan monteras 
ett yttre arbetsredskap, varvid i handledshuset ar 
roterbart lagrade forsta och andra sekundara drivaxlar med 
vardera en ingang, dar varje ingangsande uppbar ett 
kugghjul for ingrepp med ett respektive kuggdrev pa en 
respektive primar drivaxel i robotarmen, vilka kuggdrev ar 
anordnade inbdrdes koaxiella och axiellt atskilda, och dar 
den fdrsta sekundara drivaxeln via en respektive forsta 
vaxel kan rotera vridskivan kring en forsta axel och den 
andra sekundara drivaxeln via en respektive andra vaxel kan 
svanga tilthuset kring en andra axel, som korsar den forsta 
axeln . 

Vid en forut kand handledsenhet av ovannamnda slag har 
handledshuset varit delat och sammansatt av tva identiska 
hushalvor, dar varje halva innefattat ett genomf oringshal 
for en respektive sekundar drivaxel. I sammansatt tillstand 
har darvid centrumaxlarna hos halen fdr de sekundara 
drivaxlarna i hushalvorna och darmed centrumaxlarna hos de 
cylindriska kugghjulen pa dessa legat pa diagonalt motsatta 
sidor i fdrhallande till de centrala, koaxiella cylindriska 
kuggdreven pa de primara drivaxlarna i robotarmen med vilka 
de star i kuggingrepp, dvs . pa olika sidor om ett axiellt 
mittplan genom de koaxiella kuggdreven. Detta har medfort 
svarigheter att installa och justera kugglappet mellan de 
cylindriska kuggdreven och deras respektive kugghjul pa de 
sekundara drivaxlarna. 

Ett primart andamal med fdreliggande uppfinning ar att 
fOresla en handledsenhet vid vilken detta kugglapp kan 
enkelt justeras. 
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Detta uppnis vid en handledsenhet av det inledningsvis 
namnda slaget genom att kugghjulen och kuggdreven - sett i 
en andvyprojektion - ar si inbOrdes placerade, att en tankt 
linje, som stracker sig genom centrumen hos kugghjulen, 
5 ligger pi avstind frin centrum hos kuggdreven, och att 
handledshuset ar radiellt stailbart fixerbart pi anden av 
robotarmen i och for installning av kugglappet mellan i ena 
sidan kuggdreven pi de primara drivaxlarna och i andra 
sidan kugghjulen pi de sekundara drivaxlarna. 

10 

Ytterligare sardrag hos en handledsenhet enligt 

uppf inningen, ar angivna i de ef terfol jande os jalvstandiga 

patentkraven . 

15 Uppfinningen beskrives narmare nedan under hanvisning till 
bifogade ritning, pi vilken: 

fig. 1 ar en delvis sektionerad langdsektionsvy av en pa 
en yttre ande av en robotarm monterad handledsenhet enligt 
20 uppfinningen; och 

fig. 2 ar en andvy av handledsenheten i fig. 1, sedd frin 
anden av robotarmen. 

25 Med hanvisning till fig. 1 visas en generellt med 10 
betecknad handled till en industrirobot enligt 
uppfinningen. Handleden 10 bestir i sin principiella 
uppbyggnad av ett yttre, gaffelformat handledshus 12 med 
tvi gaf felskanklar 14 och 16, som mellan sig begransar ett 

30 sparformigt mellanrum, vars sidobegransningsvaggar 18, 20 
och bottenvagg 22 ar antydda i fig. 1. Huset 12 ar i ett 
foredraget utferande av uppfinningen utformat i ett enda 
stycke, varvid vinnes flera fdrdelar gentemot 
konventionella delade hus . Silunda uppkommer inga 

35 passningsproblem mellan hushalvor vid sammansattningen av 
handleden. Det ar vidare enklare att uppni hOga tillverk- 
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ningstoleranser vid bearbetning av hal och ansatser i huset 
da detta bestir av en enda del. Monteringen av bl.a. 
vaxlar, lager, tatningar m.m. underlattas likasa. Nagra 
hushalvorna sammanhallande skruvfOrband erfordras ej 
heller, vilka annars kan ge upphov till oonskade rdrelser 
mellan hushalvorna. Slutligen erfordras ett mindre antal 
tatningar f6r att hindra smuts att utifran intranga i 
handleden och for att hindra eventuell olja i 
handledsvaxlarna att lacka ut fran huset. 

Handledshuset 12 ar avsett att monteras pa en ytterande av 
en robotarm 24 medelst ett icke visat skruvfOrband. I fig. 
2 visas emellertid fyra genomf Oringshal 26 for fastskruvar 
i en infastningsflans 28 hos huset 12. 

I handledshuset 12 ar ett s.k. tilthus 30 svangbart lagrat 
kring en tvargaende axel A och uppbar pa i och for sig kant 
satt en kring en langsorienterad axel B roterbart lagrad 
vridskiva 32, pa vilken kan monteras ett godtyckligt, icke 
visat arbetsredskap, sasom ett svetsaggregat, gripdon, 
sprutlackeringsmunstycke eller liknande. Den vridskivan 32 
och dess axel 34 uppbarande delen av tilthuset 30 ar 
sSledes svSngbar kring axeln A i utrymmet mellan 
gaffelskanklarna 14, 16 over ett vinkelomrade som 
understiger 360°. Axeln A ar orienterad vinkelratt mot 
rotationsaxeln B for vridskivan 32. 

I och fdr rotation av vridskivan 32 ar i handledshuset 12 
roterbart lagrad en fOrsta sekundar drivaxel 36, som 
stracker sig genom ett hal i husets 12 langsriktning 
parallellt med vriaskivans 32 rotationsaxel B. Drivaxeln 
36, som kan vara axiellt och radiellt lagrad Over ett 
tvaradigt vinkelkontaktkullager 38, har en ingangsande 40 
pa vilken ar vridfast anbragt ett cylindriskt kugghjul 42, 
vilket ingriper med ett cylindriskt kuggdrev 44 pa anden av 
en i handledshuset 12 instickbar, fOrsta primar drivaxel 4 6 
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i robotarmen 24. Den sekundara drivaxelns 36 andra, inre 
ande ar en utg&ngsande, som ar utformad som en 
hypoidpinjong 48/ vilken ingriper med ett hypoidhjul 50, 
som ar roterbart lagrat kring axeln A vinkelratt mot driv- 
5 axeln 36 och beiaget pk utsidan av pinjongen 48. Hypoidpin- 
jongen 48 och hypoidhjulet 50 bildar darvid en forsta 
hypoidvaxel. I hypoidhjulets 50 nav ar vridfast infast ett 
koniskt kuggdrev 52, vilket i sin tur ingriper med ett i 
tilthuset 30 roterbart lagrat och med vridskivans 32 axel 
10 34 vridfast forbundet koniskt kugghjul 54. 

Vid rotation av den forsta primara drivaxeln 46 i 
robotarmen 24 overfores s&lunda rotationsrbrelsen via den 
cylindriska kuggvaxeln 44, 42 till den sekundara drivaxeln 

15 36, vilken i sin tur via den forsta hypoidvaxeln 48, 50 och 
vinkelvaxeln 52, 54 forsatter axeln 34 och darmed 
vridskivan 32 i rotation kring axeln B, som i det i fig. 1 
visade neutrallaget ar koaxiell med den primara drivaxelns 
46 centrumaxel C, som f oretradesvis ocksi ar en axel kring 

20 vilken sjaiva robotarmen 24 kan rotera. 

I och for svangning av tilthuset 30 kring axeln A i hand- 
ledshuset 12 ar i detta ocksS roterbart lagrad en andra 
sekundar drivaxel 56, som stracker sig genom ett hkl i 

25 husets 12 langsriktning parallellt med den fbrsta sekundara 
drivaxeln 36. I likhet med den senare axeln ar den andra 
sekundara drivaxeln 56 axiellt och radiellt lagrad over ett 
tvSradigt vinkelkontakt kullager 58 och har en ingingsande 
60 pk vilken ar vridfast anbragt ett cylindriskt kugghjul 

30 62, vilket ingriper med ett cylindriskt kuggdrev 64 p£ 
anden av en andra primar drivaxel 66 i robotarmen 24. 
Kuggdrevet 64 ar beiaget koaxiellt med men axiellt its kilt 
frin det cylindriska kuggdrevet 44 pk den fSrsta primara 
drivaxeln 46. I det pk ritningen visade utforandet har de 

35 cylindriska kuggdreven 44, 64 och kugghjulen 42, 62 lika 
mSnga kuggar, varfor utvaxlingsforhillandet mellan de 
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respektive primara och sekundara drivaxlarna 4 6, 36 resp. 
66, 56 ar 1:1. Givetvis kan kuggantalet och darmed 
utvaxlingsfbrhallandet i dessa vaxlar varieras enligt 
bnskemal . 

Den andra anden av den andra sekundara drivaxeln 56 ar en 
utgangsande, som ocksa i likhet med den forsta sekundara 
drivaxeln 36 ar utfbrd som en hypoidpinjong 68, vilken in- 
griper med ett hypoidhjul 70, som ar roterbart lagrat kring 
axeln A vinkelratt mot den sekundara drivaxeln 56 och 
koaxiellt med hypoidhjulet 50 i den forsta hypoidvaxeln 48, 
50 och belaget pi utsidan av pinjongen 68. Hypoidhjulet 70 
ar medelst skruvar 72 fast fdrbundet med tilthuset 30. 

Vid rotation av den andra primara drivaxeln 66, som 
koaxiellt omsluter den forsta primara drivaxeln 4 6 i 
robotarmen 24, overfbres salunda rotationsrorelser. vis ier. 
cylindriska kuggvaxeln 64, 62 till den andra sekur.a-.: 
drivaxeln 56, vilken i sin tur via den andra hype:- 
68, 70 bverfbr rotationen till tilthuset 30 och c-v 
lagrade vridskivan 32 kring axeln A. 

I enlighet med ett fbredraget utforande av handlecsr.-- 
enligt uppfinningen ar - sasom framgAr i fig. 2 - cer.tr-.T- 
axlarna D och E hos de sekundara drivaxlarna 36, 56 och 
darmed deras cylindriska kugghjul 42, 62 belagna pa samma 
sida om ett centralt mittplan F genom de koaxiella cylind- 
riska kuggdreven 44, 64. Detta medfbr att det blir mbjligt 
att samtidigt justera kuggingreppet och darmed glappec 
mellan de bada cylindriska kuggvaxlarna 44, 42 respektive 
64, 62 medelst en liten radiell fbrskjutning av hela 
handledshuset 12 i riktningen far pilen P i fig. 2. Detta 
astadkommes genom att lossa det icke visade skruvfbrbandet 
mellan huset 12 och armen 24 och ansatta ett icke visat 
yttre justeringsverktyg mot huset 12, som genom radiell 
installning av huset, vilken medges av genomf bringshalen 
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26, kan installs kugglappet i vaxlarna till onskat varde, 
foretradesvis till glappfrihet. 

Genom att handledshuset 12 ar utformat i ett stycke, ar i 
5 den ovre gaf f elskankeln 16 i fig. 1 upptagen en 

tillrackligt stor oppning for att medge inforing och 
montering av tilthuset 30 och hypoidhjulen 50, 70. Denna 
Oppning tillslutes efter monteringen medelst ett tacklock 
74, som fastes i huset 12 medelst skruvar 76. En i locket 
10 74 av en bult 78 uppburen barskiva 80 fasth&ller ett ovre 
koniskt rullager 82, vars yttre lagerbana centrerar 
hypoidhjulet 70 och den ovre anden av tilthuset 30. Ett 
axialn&llager 84 i locket 74 stodjer utsidan av 
hypoidhjulet 70. 

15 

Vidare ar hypoidhjulet 50 i den forsta hypoidvaxeln stott 
pa sin utsida av ett axialn&llager 86 och ett koniskt 
rullager 88 i den undre gaf f elskankeln 14, varjamte ett 
koniskt rullager 90 mellan det koniska kuggdrevet 52 och 

20 tilthuset 30 samt ett axialnillager 92 pk insidan av 

hypoidhjulet 50 tillfSrsakrar radiell och axiell lagring av 
tilthuset 30 p& sidant satt, att reaktionskraf ter, som 
upptrader i kuggvaxeln 52, 54 under drift, upptas sa i den 
undre gaf felskankeln 14, att ingen kraft overfores till den 

25 Ovre gaf felskankeln 16 som stravar att isarfora gaffel- 

skanklarna 14, 16. Harigenom kan huset 12 formas av lattare 
och svagare aluminiummaterial utan att hillf astheten och 
styvheten hos huset aventyras. Genom att hypoidhjulen 50, 
70 ar placerade pi utsidan av respektive pinjong 48, 68 kan 

30 de lagras axiellt i samma husdel som pinjongen, varigenom 
man kan hindra reaktionskraf terna frSn hypoidvaxlarna att 
isarfora tilthuset 30 frSn nSgondera av handledshusets 
gaffelskanklar 14, 16. 

35 Anvandning av hypoidvaxlar medfor att handledshuset 12 kan 
goras mycket smalt och kompakt. 
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Patentkrav 

1. Handledsenhet till en industrirobot , innefattande ett 
handledshus (12), vilket fir avsett att ISsbart fixeras p& en 
yttre finde av en robotarm (24) och i vilket fir svfingbart 
lagrat ett tilthus (30), som i sin tur uppbfir en roterbart 
lagrad vridskiva (34) p& vilken kan monteras ett yttre 
arbetsredskap, varvid i handledshuset (12) fir roterbart 
lagrade ftirsta och andra sekundfira drivaxlar (36, 56) med 
vardera en ing&ng (40, 60), dar varje ing&ngsfinde (40, 60) 
uppbfir ett kugghjul (42, 62) f&r ingrepp med ett respektive 
kuggdrev (44, 64) p& en respektive primfir drivaxel (46, 66) i 
robotarmen (24), vilka kuggdrev (44, 64) fir anordnade in- 
bbrdes koaxiella och axiellt Stskilda, och dfir den forsta 
sekundfira drivaxeln (36) via en respektive fbrsta vfixel (48, 
50) kan rotera vridskivan kring en ftirsta axel (B) och den 
andra sekundfira drivaxeln (56) via en respektive andra vfixel 
(68, 70) kan svfinga tilthuset (30) kring en andra axel (A), 
som korsar den fGrsta axeln (B), kfinnetecknad av att kugg- 
hjulen (42, 62) och kuggdreven (44, 64) - sett i en findvypro- 
jektion - fir sA inbtfrdes placerade, att en tfinkt linje, som 
strficker sig genom centrumen (D, E) hos kugghjulen (42, 62), 
ligger p& avstAnd fr&n centrum hos kuggdreven (44, 64), och 
att handledshuset (12) fir radiellt stfillbart fixerbart p& 
finden av robotarmen (24) i och f6r instfillning av kugglappet 
mellan a ena sidan kuggdreven (44, 64) pi de primfira drivax- 
larna (46, 66) och & andra sidan kugghjulen (42, 62) pa de 
sekundfira drivaxlarna (36, 56). 

2. Handledsenhet enligt krav 1, kannetecknad av att kugg- 
hjulen (42, 62) och kuggdreven (44, 64) ar cylindriska. 

3. Handledsenhet enligt krav 1 eller 2, kannetecknad av att 
handledshuset (12) fir utformat i ett enda stycke. 
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